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Alat pemecah kemiri otomatis merupakan alat yang dapat memecahkan 
kulit kemiri secara otomatis. Kemiri adalah salah satu hasil hutan di Indonesia. 
Karena tingginya permintaan konsumen akan kemiri, ada satu masalah yang harus 
dihadapi yaitu bagaimana cara untuk memecahkan kulit kemiri dengan cepat. Alat 
ini dibuat agar dapat memecahkan kulit kemiri dengan waktu yang lebih cepat 
dibandingkan dengan pemecahan kulit kemiri yang dilakukan secara manual. 
Kemiri yang akan dipecahkan, dimasukkan ke dalam tempat penampung, 
kemudian operator memilih menu jarak dan durasi waktu atau timer yang 
diperlukan untuk proses penggilingan. Kemiri dari tempat penampung akan jatuh 
ke bawah dan masuk keroda penggilingan. Sesudah digiling, kemiri hasil 
penggilingan akan jatuh kebawah dan masuk kedalam tong penampung kemiri 
yang diberi air. Pada tong ini di beri air, agar memisahkan isi dari kulitnya. 
Karena adanya perbedaan masa jenis sehingga isi kemiri akan mengapung 
sedangkan kulitnya akan tenggelam. Isi dari kemiri akan diambil secara manual 
dengan menggunakan serok. 
Pada alat ini terdapat sebuah mikrokontroler sebagai pengontrol dari 
semua alat ini. Mikrokontroler ini mengeluarkan tampilan pada LCD (Liquid 
Crystal Display) untuk membantu pemakai dalam mengoperasikan alat ini, setelah 
itu pemakai dapat memasukkan input melalui push button. Inputan ini yang 
kemudian diolah oleh mikrokontroler untuk mengatur berapa lama mesin itu 
dinyalakan dan mengatur jarak yang di inginkan. Outputnya berupa pergerakan 
motor DC yang pertama yang dikontrol oleh optocoupler untuk memutar mekanik 
motor DC setiap satu putaran agar jarak antara kedua penggilingan dapat diatur. 
Pergerakan motor DC yang kedua nutuk menggerakkan tempat penampungan. 
Selain itu juga terdapat pergerekan motor AC untuk menggerakkan roda 
penggilingan. 
Secara keseluruhan sistem yang telah dirancang dan dibuat dapat 
dikatakan berfungsi dengan baik. Berdasarkan hasil percobaan, pada motor 
penampung dengan VDC = 11,46V, I = 1,2A, P = 13,752W, motor pengatur jarak 
dengan VDC = 12V, I = 1,89A, P = 22,68W, motor penggilingan dengan VAC = 
220V, I = 3,05A, P = 671W dan optocoupler dengan volt pada waktu terhalang 
54,8mV dan tidak terhalang 5,04V. Alat ini mampu memecahkan kulit kemiri 
dengan kapasitas 30 kg/jam. 
 









Kemiri’s breaking machine is a machine that can break the kemiri’s shells 
automatically. Kemiri is one of forest resources in Indonesia. Because of the big 
consumers’ demand of kemiri, there is one trouble that must be faced. People find 
it difficult in breaking the kemiri’s shells rapidly. This machine is made to break 
the kemiri’s shells faster than breaking the kemiri’s shells manually. 
Kemiri is put in a reception centre then the operator chooses the distance 
and timer which are needed for milling process. Kemiri from the reception centre 
will fall and go in milling wheels. After milling, kemiri will fall and go in a drum 
which has been filled by water. The purpose is to separate the shells and the 
content; because of the difference of “masa jenis” so the content (kemiri) will 
float. The kemiri will be taken manually by using sieve. 
This machine is using “mikrokontroller” as the controller of all part of the 
machine and produces an appearance in LCD to help the user in controlling the 
machine then the user can put an input by using “push button.” This input will be 
sent to “microcontroller” to set the timer and the diameter. The output is the 
movement of the first “motor DC” which is controlled by “optocoupler” to spin 
around the motor DC to set the diameter between two cylinders in each spin. The 
second motor DC is used to bore the reception centre. There is also AC motor to 
bore the milling wheels. 
In totally, system that has been staked and made can be well-functioned. 
Based on testing’s result, in reception centre with VDC = 11,46V, I = 1,2A, P = 
13,752W, distance setting motor with VDC = 12V, I = 1,89A, P = 22,68W, 
milling motor with VAC = 220V, I = 3,05A, P = 671W dan optocoupler in volt 
with time’s blocking 54,8mV and unblocking 5,04V. This machine can break the 
kemiri’s shells thirty kilograms per hour. 
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